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 第 3 章では，心理モデルの評価プラットフォームとして，視覚・聴覚・嗅覚・
触覚センサによる 4 感覚と表情による多様な情動表出が可能な人間形頭部ロボッ
ト W E - 3 RV ( W a s e d a  E y e  N o . 3  R e f i n ed  V )を開発した．W E - 3 RV では，視覚センサと
して，両眼にモノクロ C C D カメラを内蔵し，ステレオ画像を用いた 3 次元空間内
での動視標の追従，光強度への適応を可能とし，聴覚センサとしては，両耳のマ
イクロフォンを使用した音源定位を可能とした．さらに，触覚センサには 2 層に
重ねた F S R の上下層の出力の相関を比較することで，「なで」「たたき」「押し」
の 3 種類の触り方を識別可能とした．そして，嗅覚センサとして 4 種類の半導体
ガスセンサを用い，各センサの出力と単位時間あたりの出力の変化を比較するこ
とで「アルコール」「アンモニア」「たばこの煙」の 3 種類においを識別可能とし
た．一方，情動表出機構として眼球 ( 4 自由度 )・眼瞼 ( 6 自由度 )・眉 ( 8 自由度 )・口
唇 ( 4 自由度 )，顎 ( 1 自由度 )の動き，2 色の顔色，声を用いて，怒り・喜び・驚き・
嫌悪・悲しみ・恐怖・通常状態の 7 種類の情動表出を実現した．そして評価実験
の結果，W E - 3 RV の情動認識率は平均 8 7 . 9 [ % ]と十分に高く，W E - 3 RV における情
動表出の有効性が確認された．しかし，心理モデルを統合していない状態では，
W E - 3 RV は画一的な動きしかできなかった．  
 2
















動方程式とロボットパーソナリティからなる心理モデルを，W E - 3 RV に統合し，
視覚・聴覚・嗅覚・触覚刺激に対して，心理状態がパーソナリティによって異な
る変化を示すことを確認した．  
 第 5 章では，ヒューマノイドロボットの心理モデルにおける入力側の拡張とし
て，外部あるいはロボット内部からの刺激による心理状態遷移，すなわち，M e n t a l  








 また，ロボットハードウェアとして W E - 3 RV に対して頭部の小型・軽量化およ
び腰自由度の追加を行った人間形頭部ロボット W E - 4  ( W a s e d a  E y e  N o . 4 )を新規に
開発した．W E - 4 では情動認識率が W E - 3 RV に比べて 3 . 2 [ p o i n t s ]向上しており，
W E - 3 RV と同等以上の情動表出能力を持つことが確認された．そして，学習シス
テ ム， 気 分 ， 2 次 情 動方 程 式 を有 す る ヒュ ー マ ノイ ド ロ ボッ ト の 心理 モ デ ルを




表現可能となり，M e n t a l  Dy n a mi c s に着目して構築した心理モデルの有効性が確認
された．  
 第 6 章では，ヒューマノイドロボットの心理モデルにおける出力側の拡張とし
て，ロボットと人間の双方向インタラクションを実現するために，欲求モデル，










 さらに，ロボットハードウェアとして情動表出ヒューマノイドロボット W E - 4 R  
( W a s e d a  E y e  N o . 4  R e f i n e d )および W E - 4 R I I  ( W a s e d a  E y e  No . 4  R e f i n e d  I I )を開発し
た．W E - 4 R は W E - 4 に心理志向型 9 自由度ロボットアームを統合したヒューマノ
イドロボットで，腕を用いた情動表出や行動を可能とした．W E - 4 R I I では，ヒュ
ーマノイドロボットハンド R C H - 1  ( R o b o C a s a  H a n d  N o . 1 )を W E - 4 R に統合し，上半
身全体による情動表出や，ものの受け渡し，握手などハンドを使った行動や人間
とのインタラクションを可能とした．そして，欲求・意識・行動モデルを有した







 以上，第 4 章で報告した心理モデルの基本的な枠組みとして，第 5 章で学習シ





 第 7 章では，結論として以上の研究成果をまとめ，今後の展望として，ヒュー
マノイドロボットの心理モデルの将来性について述べた．  
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